
























みである。今回、測定にはロータリーエンコーダー、結果の取り込みには Arduino、解析には MATLAB を用いた。 
 実際の操作では、ランニングホイールの軸とロータリーエンコーダーの軸をビニールチューブで繋ぎ、ロータリーエン
コーダーからの出力を Arduino に取り込んだ。得られたデータは MATLAB で作成したアルゴリズムにより解析し、ホイ
ールの回転数を計算した。その後、この回転数のデータに測定時間、ホイールの大きさのパラメーターを加えることで、
最高走行速度、平均走行速度、走行量を計算し、これらの項目でマウスの走行能力、活動量、意欲を評価することに
した。実際にマウスに用いたところ、十分な結果を得ることが出来た。 
 今回作成した装置について、ハード面では上記した通りで、特に難しい操作はない。Arduino の設定についても調
べれば必要な情報は得ることが出来る。ソフト部分については、初めてプログラムをする場合は、少し時間がかかるか
もしれないが、MATLAB は初心者にも使いやすく、それほど難しいことはない。教本も多く出版されており、ヘルプを
参照するだけでも十分な情報を得ることが出来る。今回は用いなかったが、自転車用のサイクルコンピューターを用
いても容易に作成可能であると思われる。今後もこのホイール装置についての更なる改善を加えていくとともに、また
新たな装置の開発にも取り組んでいきたい。 
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